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Sesungguhnya Allah tidak akan mengubah keadaan suatu kaum sebelum 
mereka mengubah keadaan diri mereka sendiri. 
( Ar-Ra’du : 11 ) 
 
Kebajikan apapun yang kamu peroleh adalah dari sisi Allah, dan 
keburukan apapun yang menimpamu, itu dari kesalahan dirimu sendiri. 
(An-Nisa : 79) 
 
Sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan 
( QS. Al Insyirah: 6) 
 
Jenius adalah 1 % inspirasi dan 99 % keringat. Tidak ada yang dapat 
menggantikan kerja keras  














Tujuan penulisan tugas akhir ini adalah  analisis kinematis pada 
excavator, yaitu pada excavator produk keihatsu 921 C. Analisis kinematis 
dimaksud untuk mengetahui posisi dan kecepatan pada setiap link pada 
posisi tertentu.     
 
analisis kinematis yang dilakukan adalah  pada perhitungan posisi 
dan kecepatan  sesaat boom, arm dan backet. Analisi dilakukan 
sepanjang workspace area mekanisme lengan excavator berbagai titik 
pada mekanisme lengan excavator pada satu arah putaran. Analisis yang 
dilakukan adalah pada gerak umum dua dimensi yang dimiliki oleh 
mekanisme lengan excavator.  
 
Hasil analisis kinematis didapatkan hasil bahwa analisis kinematis 
diberbagai posisi dari silinder boom memendek secara maksimal sampai 
memanjang secara maksimal pada workspacearea didapatkan kecepatan 
sudut boom terendah dicapai pada saat silinder boom   pada posisi sudut 
θ1 = 42,75
o  dan kecepatan tertinggi sudut boom dicapai pada saat silinder 
boom pada posisi θ1 = 137,75
o. Dan pada arm didapatkan kecepatan 
sudut arm terendah dicapai pada saat silinder arm   pada posisi sudut θ3 = 
70o dan kecepatan tertinggi sudut arm dicapai pada saat silinder arm pada 
posisi θ3 = 140
o. Dan untuk bucket didapatkan kecepatan sudut bucket 
terendah dicapai pada saat silinder Bucket   pada posisi sudut θ5 = 30
o 
dan kecepatan tertinggi sudut bucket dicapai pada saat silinder bucket 
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Simbol        Satuan 
Q = Kalor       [Joule] 
ω = Kecepatan Sudut      [Rad/s] 
V = Kecepatan       [mm/s] 
A = Luas Penampang      [mm2] 
 
 
 
